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ЗАДАЧА МНОГОКРАТНОЙ КОРРЕКЦИИ ДЛЯ ЛИНЕЙНОГО 
УПРАВЛЯЕМОГО ОБЪЕКТА С НЕПОЛНОЙ ИНФОРМАЦИЕЙ
Рассмотрим линеаризованную вдоль номинальной траектории модель 
X = A(t)x + B{t)u + D(t)v, t0 < t < , T ,
движения управляемого объекта, состояние которого недоступно для измере­
ния. Здесь и - управление, ѵ - детерминированное возмущение.
Уравнение наблюдения имеет вид
где£ - детерминированное возмущение, стесненное вместе с ѵ квадратичным 
ограничением.
Задан функционал качества
J  -  <Р(х(Т))
в конечный момент Т .
Требуется минимизировать функционал У, многократно корректируя
управление «(•) на смежных отрезках времени [г*_,,/*]с[/0 ,Г], к = 1,2 ,..., и ис­
пользуя данные измерения. На начальном отрезке [/0 ,г,] управление wQsO. За­
тем управление м, 0  находится на отрезке [г,,Т] из условия минимакса 
max max (pixit)) -> m in ,
v() *( /,)« *•( ',)  «(•)
где X*(tx) -  информационное множество1, построенное на момент tx. Далее оп­
ределяется оптимальный момент г,° перехода к управлению. Процедура повто­
ряется на отрезке [г®,Г], где находится оптимальный момент r2° > t}° перехода к 
новому управлению и2(-) на отрезке [/°,Г|, и так далее.
Получены определяющие соотношения для оптимальных управлений и оп­
тимальных моментов коррекции t°k . Показано, что предлагаемая процедура дает 
существенное улучшение критерия качества по сравнению с однократной кор­
рекцией. 2 Приведены результаты численного моделирования задачи коррекции 
движения космического аппарата, отклоняющегося от номинальной круговой 
орбиты.
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